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HINTERGRUND DER ERFINDUNG 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Lebenamitt&l-SchneirieTiiaschine zura Schneiden von Stucken 
ernes Lebensmittels, wie beispielsweise Schinken, Wurst oder K£se, in Scheiben. 

Zu diesen Lebensnrittel-Schneidemaschixim gehort eine Sch inken-Schnei demaschine , die ira 
5 allgemeinen ZufQhnnittel, einschliefilich eines Paares von Fflrderbandem, die einander gegenuberliegend 
angeordnct sind, urn zwischen sich einen Schinkenlaib zu halten und nach unten zu fuhren, und 
Schneidemittel aufweist, urn mit einem rotierenden Messer den Schinkenlaib, der von den ZufQhnnitteln 
zugefuhtt wild, vom vorderen Ende an in Scheiben zu schneiden. 

Zur Verfiigung stehl auch eine herkdmmliche Schinken-Schneidemaschine eines andeien Typs, die 
10 einen Greifer zum Halten und Zufuhren des hinteien Endes eines Schinkenlaibs in cincr gegebenen Richtung 
bat. Bei der Anwendung muB der Greifer wihrend eines Intervalls zwischen dem Schneiden des 
gegenwartigen Schinkens und dem Schneiden des nachfblgenden Schinkens den Greifvorgang wiederholen, 
urn den nachfolgenden Schinkenlaib zu halten. Dunch dieses Intervall zwischen den SchneidvorgSngen wird 
das koniinuieriiche Verfahren unterbrochen und damit die EffektivitSt der Produktion geschm&lert. Dagegen 
15 erlaubt es die Schinken-Schneidemaschine mit Zufuhrmitteln des Forderbandtyps, Schinkenlaibe 
kontinuierlich in Scheiben zu schneiden. Da die Schinken-Schneidemaschine mit Forderband-Zufuhrung eine 
hoherc ProduktionseffeklivitSt hat, wird sie Mufiger eingesetzt. 

Die Schinken-Schneidem aschine mit Zufiihnnitteln des Fdrderbandtyps hat jedoch einen Nachteil. 
Der Schinkenlaib wird stabil zwischen den beiden Fdrderbfindem gehalten, solange dessen mittlerer 

20 Hauptabschnitt, der einen im wesentlichen einheitiichen Durchmesser hat, noch lang ist. Das Halten des 
Schinkenlaibs wird instabfl, wenn die LMnge des mittleren Abschnitts des Schinkens wahrend des Schneidens 
abnimmt. Folglich laflt die Haltekraft der beiden Fdrderbander nach, wenn der hintere Abschnitt des 
Schinkens, dessen Durchmesser kleiner als der des mittleren Abschnitts ist, indie NShe der Sch™"<*ftmittfr1 
kommt. Das kann dazu fiihren, daB sich der S^inVan z. B. auf Grund einer Belastung dnrch das rotierende 

25 Messer der Schneidemittel schrSgsteilt. 

Wenn sich der Schinken schrSgstellt, wird er diagonal geschnitten, was mangelhafte Scheiben aus 
dem mittleren Abschnitt, in dem gewdhnliche nonnale Scheiben geschnitten werden, so wie nicht 
nonngerechte Scheiben sowohl aus dem vorderen als auch dem hinteren Endabschnitt des Schinkens ergibt. 
Folglich wird die Ergiebigkeit bei den Schinkenscheiben gesenkt. 

30 Es ist ein Ziel der vorliegenden Erfindung, angesichts der obigen Aussage, eine Lebensmittel- 

Schneidemaschine beieitzustellen, die ZufQhnnittel des Fdtderbandtyps hat und daffir geeignet ist, ein Stack 
eines Lebensmittels selbst dann sicher zu halten. wenn das Lebensmittel beim Schneiden kflraer wird, um 
so die Herstellung von nicht nonngerechten Scheiben zu venneiden, die dutch die SchrSgstellung des 
Lebensmittels verursacht werden, und urn die Ergiebigkeit bei den Lebensmittelscheiben zu erhohen, 

35 DE-U-8229720 legt eine Lebensmittel-Schneidemaachine offen, die ZufQhnnittel, einschliefllich 

eines Forderbandes, zum Halten und Zufuhren eines Stuck eines Lebensmittels, and Schneidemittel zum 
Schneiden des Lebensmittels in Scheiben von einem Ende her hat. Klauemnechanismen aind hfingend iltier 
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deal Ffirderer zur Bewegung parallel mit dem F6rderer angebracht. Der Klauecmechaoisxnus greift das 
Stflck des Lebensmittels und fiihrt das Lebensmittel auf dem Fdrderer mit Hilfe eines 
Spiungvorschubmechanismus' zu.umso den Verschleifl am Schneidmechaniamus zu verhindera. 

Die Erfindung stellt eine Lebeaismittel-Schnririffmaschine bereit, die folgendea einschlieflt: 
S Zufuhnnittel zum kontinuierlichen Zufuhren, die ein Paar FfirderbSnder aufweisen, die einander gegenuber 
angeordnet sind, urn zwischen sich ein Stuck eines Lebensmittels zu halten und das Stiick des Lebensmittels 
in einer Zufuhrrichtung zuzufuhren, und Schneidemittel, urn das Lebensmittel, das durch die Zufuhnnittel 
zugefflhrt wind, von einem ersten Ende an nacheinander in Scheiben zu schneiden, und gekennzeichnet 
durch Enden-Erketmungsmittel zum Erkennea von Endabschnitten des durch die Zufuhnnittel zugefQhrten 

10 Lebensmittels, durch ein Halteelement, das mit dem Lebensmittel in einer Zufuhrrichtung der Zufiihrmittel 
beweglich und in einem im wesentlichen rechten Wlnkei zur ZufOhrrichtung zurdckziehbar angeordnet ist, 
um in das Lebensmittel einzudriugen und sich von diesem weg zu bewegen, und durch Steuermittel, die 
auf ein Erkennungssignal der Enden-Erkennungsmittel ansprechen, um das Eindringen des Halteelement* 
in ein zweites Ende des Lebensmittels, das von dem ersten Ende entfemt ist, und deasen Halten und dessen 

15 mit dem Lebensmittel zu bewirken, bis das zweite Ende des Lebensmittels dicht an die Schneidemittel 
her an lEommt , 

Die Lebensmittel-Schneidemaschine der vorliegenden Erfindung ennoglicht es, das Stuck des 
Lebensmittels zu halten und zwischen den beiden Fdrderbftndern der Zufuhnnittel zu den Schneidemitteln 
zu bewegen und es von einem Ende her nacheinander in Scheiben zu schneiden. Nachdem das eine Ende 

20 des Lebensmittels, das durch die Zufuhnnittel weitergeleitet wird, von den Enden-Erkennungamitteln 
erfcannt worden ist, bewegt sich das Halteelement vorwaxts und dringt in Reaktion auf das Erkennnngssignal 
von den Erkennungsmitteln in das andere Ende des Lebensmittels ein. Danach halt das Halteelement das 
Lebensmittel und bewegt sich mit diesem, bis das andere Ende des Lebensmittels an den Schneidemittein 
antonunt Folglich wild das Stuck des Lebensmittels, wenn dieses durch das Schneiden durch die 

25 Schneidemittel in Scheiben geschnitten wird, stabil gehalten. 

Die Erfindung wild nun ausfflhrlicher und nur als Beispiel unter Bezugnahme auf die beigefugten 
Zeichnungen beschrieben, in denen: 

Fig. 1 eine schematische Ansicht einer Schinken^frdineidemaschine ist, die ein Ausfuhiungsbeispiel 
der vorliegenden Erfindung zeigt, 

30 Fig. 2 eine erklfirende Ansicht der Antriebamechamsmen fur die Zufuhnnittel und fur die 

Schneidemittel ist, 

Pig. 3 eine Seitenansicht ist, die einen Haltemechanismus zeigt. 

Fig. 4 ein Querschnitt langs der Linie A-A von Fig. 3 ist, 

Fig. 5 ein Querschnitt lflngs der Linie B-B von Fig. 3 ist, 

35 Fig. 6 eine Vorderanskht einer Haltebasis ist, 

Fig. 7 ein Querschnitt ISngs der Linie C-C von Fig. 6 ist, 
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Fig. 8 eine schematische Draufsicht ist, welche die Enden-Erkenmingsmittel zeigt, 
Fig. 9 eine schematische Daretellung von Steuennitteln ist, und 

Fig. 10 bis 13 erklarende Ansichten sind, die Schritte bei der Albeit der Schinken- 
Schneidemaschiiie zeigen. 

5 DETAILUERTE BESCHREDBUNG DER ERFINDUNG 

Es wird ein Ausfuhrungsbeispiel der voriiegenden Erfindung unter Bezugnahme auf die beigefugten 
Zeichnungen beschrieben. 

Das Ausfflhrungsbeispiel der voriiegenden Erfindung wird in Form einer Schinken- 
Schneidemaschine beschrieben, die eine Variante einer Lebensmittel-Sdxneidemaschine ist. Wie in Fig. 1 

10 gezeigt wird, weist die Lebensmittel-Scfaneidemaachine 1 folgendes auf: Zufuhnnittel 10 zur Weiterleitung 
eines Sdunloenhnbes H, der als ein Stflck eines Lebensmittels zugefQhrt wind, Enden-Erkennungsmittel 20 
zum Erkennen beider Endabschnitte des Schinkens H» Schneidemittel 30, urn den Schinken H, der durch 
die Zufuhnnittel 10 zugefuhrt wird, nacheinander in Scheiben zu schneiden, ein Fdiderband 40 zur 
Aufhahme und Weiterleitung der Schinkenscheiben, die von den Schneidemitteln 30 auf die Aufienseite der 

15 Schinken-Schneidemaschine 1 fallen, und einen Haltemechanismus SO zum Halten des Schinkens H 4 der 
dutch die ZufUhrmittel transportiert wild, mit einem Halteeiement (das spSter beschrieben wird). 

Die Zufuhnnittel 10 schliefien ein Paar Forderbander 11 und 12 ein, die senkrecht einander 
gegenfiber angeordnet sind, urn den Schinken H von beiden Seiten zu halten. Es wild auf Fig. 2 Bezug 
genommen, die Forderbander 11 und 12 werden (lurch zwei Antriebswellen 13 bzw. 14 angetrieben, die 

20 durch ein Paar 7 -ahnrflfl4T IS miteinander zur Drehung mit einer konstanten Geschwindigkeit in zueinander 
entgegengesetzten Richtungen verbunden sind. Die Antriebsweile 14 ist an dem anderen Ende mit einem 
Servomotor 16 zum Antreiben der FGiderttfnder 11 und 12 verbunden, urn den Schinken H in einer 
Abwartsrichtung zuzufiihren. Auflerdem ist unter den beiden F5rderb&ndem 1 1 und 12 ein Fiihnmgselement 
17 angeordnet. Das Fuhrungselement 17 hat die Form einer dicken Scheibe mit einer Offxmn g 18, die in 

25 deren Mitte gebildet wird, durch die der Schinken H gefUhrt wird, und mit einer nach unten gerichteten 
Rille, die in deren Oberseite gebildet wird, urn das Halteeiement (das spSter beschrieben wild) freizugeben, 
wie das in Fig. 10 gezeigt wird. Aufierdem wild fiber den Zuflihrmitteln eine automatische 
Beschickungsvorrichtung bereitgestellt, urn Schinkenlaibe H einen nach dem anderen in die Zufuhnnittel 
10 einzuffihren, was nicht gezeigt wird. 

30 Die Enden-Erkenmingsmittel 20 weisen einen Lichtemitter 21 und einen Lichtempfinger 22 auf, 

die am optischen Sensoren hergestellt werden. Wie aus Fig. 1, 8 und 10 ersichtlich ist, sind der 
Lichtemitter 21 und der Lichtempfanger 22 auf einer horizontal en Ebene angeordnet, die leicht liber dem 
oberen Ende des Fttrderbandes 1 1 und im wesentlichen senkrecht zur Halteflache des Fdrderbandes 1 1 liegt. 
Wenn der vordere Abschnitt des Schinkens H, der einen kleineren Durchmesser als dessen mittlerer 

35 Abschnitt hat, diese Ebene uberquert, gelangt ein lichtstrahl, der vom Lichtemitter 21 ausgesendet wird 
und der im allgemeinen dutch den mittleren Abschnitt des Schinkens H unterbrochen und nicht durch den 
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Lichterapfanger 22 empfangen wird, bis zum Lichtempf9nger 22, wodurch das Vorhandensein des vordercn 
Abschnitts des Schinkens H erkannt wild. 

Die Schneidemittel 30 schJieflen ein rotierendes Messer 3 1 ein, das angrenzend an die ZufQhnnittel 
10 und unter diesen angebracht ist. Wie is Fig. 2 gezeigt wild, wild das rotierende Messer 31 durch eine 
5 Antriebswelle 32 angetrieben, die durch einen Mechaniamus 33 aua Riemenscheibe und Riemen mit einem 
Servomotor 34 verbuuden 1st. Die Antriebswelle 32 hat eine Rastenacheibe 35, die an deren unterem Ende 
angebracht 1st, damit ein optischer Sensor 36 die Umdrehungen der Antriebswelle 32 (fblglich des 
rotierenden Messers 31) zahlen kann. Das FSrderband 40 wird zur Drehbewegung durch einen Servomotor 
41 angetrieben. 

10 Es wird nun der Haltemechanismus 50 unter Bezugnahme auf Fig. 3 bis 7 beschrieben. 

Der Haltemechanismus 50 schliefit eine Schienenplatte 51 , eine Gleitbasis 52 und eine Haltebasis 
53 ein. Die Schienenplatte 51 wird mit einer Zwischenlage 54 senkrecht an einer Plattform 2 der Schinken- 
Schneidemaschine 1 angebracht und ihre beiden Seiten sind in einer Schienenfonn mit einem dreieckigen 
Querschnitt ansgefuhrt* 

15 Auf der Rflckseite der Gleitbasis 52 sind vier Rollen 55, zwei auf jcder Seite, angebracht. Durch 

die Rollen 55, die in ihrem Umfang eine fiber den Umfang verlaufende V-ffcrmige Aussparung haben und 
die direkt auf beiden Seiten der Schienenplatte 51 laufen, wird die senkrechte Bewegung der Gleitbasis 52, 
gestutzt durch die Schienenplatte 51, aufrechtcrhalten. 

Zwischen einer Synchranriemenscheibe 57. die mit der Abtriebswelle eines Servomotors 56 
20 verbuuden ist, und einer Synchronriemenscheibe 58, die drehbar an einem oberen Bereich der Ruckseite 
der Schienenplatte 51 angebracht ist, ist ein Synchionriemen 59 angebracht. An einem Ende der Ruckseite 
der Gleitbasis 52 ist ein Verbindungsstreifen 60 angebracht. Das andere Ende des Verb indungs atreifena 60 
ist am Synchronriemen 59 angebracht und erstreckt sich hinter der Schienenplatte 51 durch einen senkrecht 
verlaufenden Schlitz 61, der in der Schienenplatte 51 gebildet wird. 

25 Das enndglicht es, die Gleitbasis 52 durch die Drehwirkung des Servomotors 56, gefuhxt durch 

die Schienenplatte 51, senkrecht zu bewegen. 

Die Abtriebswelle des Servomotors 56 hat eine Rasrenscheibe 62, die an deren hinterem Ende 
angebracht ist, damit ein optischer Sensor 63, der gegenflber der Scheibe 62 angeordnet ist, die obere und 
untere Grenze der senkrechten Bewegung der Gleitbasis 52 definieren kann. 

30 Die Haltebasis 53 umfafit erne bintere Platte 53a und zwei Seitenplatten 53b, die im Querschnitt 

im wesentlichen eine C-Form bilden. Die hintere Platte 53a ist am vorderen Ende einer Verbindungsplatte 
64 angebracht, die sich von der Vorderseite der Gleitbasis 52 nach vorn erstreckt. Wie in Fig. 1 und 10 
gezeigt wird, sind die beiden Seitenplatten 53b der Haltebasis 53 so angeordnet, daB sie sich nach vorn in 
den Raum zwischen den Haltefl&hen der beiden FdrderbSnder 1 1 und 12 eratrecken, so dafi sie die Seite 

35 dea Schinkens H abstGtzen kdnnen, der zwischen den Forderbindern 11 und 12 zugefuhrt wird. 
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An den Seitenpiatten 53b ist era Schwingarm 65 gelenkig angebracbt, urn nach vora und hinten 
Schwingbewegungen ansfuhien zu kdnnen. Das Halteelement 67, das vier nach vorn gebogene Klauen 66 
in Hakenform hat, ist am untersten Ende des Schwingarmes 65 angebracbt. Auflertfem ist auf der hinteren 
Platte 53a der Haltebasis 53 ein Luftzylinder 68 angebracbt und mit einera Luftkompressor (nicht gezeigt) 
5 verbunden. Der Luftzylinder 68 ist mit einer Zylinderstange 68a versehen, die an ihrem unteren Ende 
schwenkbar mit etnem Ende einer Verbindungsstange 69 verbunden ist Das andere Ende der 
Verbindungsstange 69 ist schwenkbar mit dem Sch wing arm 65 verbunden. Folglich wird, wenn der 
Zylinder 68 betatigt wird, der Schwingarm 65 bewegt, um so die Klauen 66 des Halteeiements 67 
waagerecht in der VorwSrts- und RuckwSrtsrichtiing zu bewegen, wie das in Fig. 7 gezeigt wird. 

10 Fig. 9 zeigt die Steuermittei 80, die in die Schmken-Schnddemagchinc 1 eingebaut warden sind. 

Die Steuermittel 80 sind elektrisch mit den optischen Sensoren 20, 36 und 63, mit den Servomotoren 16, 
34, 41 und 56 und nut dem Luftzylinder 68 verbunden. Bei den Steuermitteln 80 kann es sicfa um einen 
Mikrocomputer handeln, der eine Ein- Ausgabe-Schnittstelle, eine Zentraleinheit und Speicher (nicht gezeigt) 
hat und dem die entsprechenden Treiber (nicht gezeigt) fur die Servomotoren und eine Einsteilvorrichtung 

15 (nicht gezeigt) zur EinsteUung der Starke einer Scheibe des Schinkens H zugeordnet sind. 

Es wird nun die Wirkongsweise der Schinken-Schneidemaschiiie I erklart. Wenn die Schinken- 
Schneidemaschine 1 eingeschaltet worden ist, werden die beiden Forderbander 1 1 und 12 der ZufOhimittel 
10 und das rotierende Messer 31 der Schneidemittel 30 angetrieben, um mit einer konstanten 
Geschwindigkeit zu arbeiten. Der Laib des Schinkens H, der von der automatiachen 
20 Beschicknngsvorrichtung den Zufuhrmitteln 10 zugefilhrt worden ist, wird zwischen den beiden 
Fdrderbandem 1 1 und 12 nach unten zu den Schneidemittdn 30 weitergeleitet. Wenn der Schinken H die 
Schneidemittel 30 erreicht hat, wird er von seinem vorderen Ende her dutch das rotierende Messer 31 in 
Scheiben von einer im voraus bestimmten St&rke geschnitten, die dann auf das Fdrderband 40 herabfalien 
und auf diesem nach aufien befordert werden. 

25 Bei Beginn des Betriebs bleiben die Gleitbasis 52 und die Haltebasis 53 in ihrer 

Bereitschaft&steUung oder an der oberen Grenze der senkrechten Bewegung, die durch den optischen Sensor 
63 bestinunt wird, wie das in Fig. 10 gezeigt wird. Im Beieitschaftszustand bleibt der Luftzylinder 68 
zuiflckgezogen. und das Halteelement 67 bleibt hinten, so dafi dessen Klauen 66 vom Schinken H entfemt 
gehalten werden kdnnen. 

30 Wenn der hinteie Abschnitt lies Schinkens H» der durch die ZufQhnnittel 10 zugefQhrt wild* zu 

den Enden-Erkennungsmitteln (optischer Sensor) 20 geiangt, die ihrerseits ein Erkennungssignal eizeugen 
und an die Steuermittel 80 senden, berechnen die Steuermittel 80 unter Bezugnahme auf die 
Zufuhrgeschwindigkeit der ZufQhrmittel 10 die Zeitapanne bis zu dem Moment, an dem der hintere 
Abschnitt des Schinkens H die Ebene der Klauen 66 erreicht. Sobald diese Zeitspanne verstrichen ist, wird 

35 der Luftzylinder 68 betatigt, inn das Halteelement 67 nach vorn zu bewegen, so dafi die Klauen 66 des 
Halteeiements 67 in den Schinken H eindringen, wie das in Fig. 11 gezeigt wird. Gleichzeitig senken die 
Steuermittel 80 die Gleitbasis 52 mit einer Geschwindigkeit ab, die gleich der Zufuhrgeschwindigkeit der 
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Zufuhnnittel 10 zur Zufuhrung des Schinkens H ist, wodurch sich das Halteelement 67 mit dem Schinken 
H nach unten bewegen kann. 

Pig. 12 zeigt die Gleitbasis 52, die abgesenkt worden und an der unteren Gtenze ihrer senkrechten 
Bewegung augelangt ist, wobei das Halted ement 67 den Schinken H h£lt, w&hrend dessen Zustand durcfa 
5 den optischen Sensor 63 festgestellt wild. Zu diesem Zeitpunkt bewirken die Steuermittel 80 das 
Zuruckziehen des Luftzy linden 68, wobei das Halteelement 67 nach hinten bewegt wild. Daduich kdnnen 
sich die Klauen 66 ans dem Schinken H ZLUtlckziehen, und die Abwflrtsbewegung der Gleitbasis 52 kann 
beendet werden. Der hintere Abschnitt des Schinkens H, in den die Klauen 66 eingedrungen waxen, ffihxt 
zur AusfQhrung von nicht nonngerechten Scheiben, und wenn dieser durch einen nachfblgenden Laib 
10 Schinken H nach unten gedruckt wild, wird er durch das rotierende Messer 31 in Scheiben geschnitten, die 
nach unten fallen. 

Fig. 13 zeigt, daB der hintere Abschnitt des Schinkens H in Scheiben geschnitten worden und das 
vordere Bnde des nachstea Schinkens H an der Schneidposition des rotierenden Messers 31 angckommen 
ist. Nachdexn die Gleitbasis 52 ihie Abwartsbewegung beendet hat, beginnt sie ihre Aufw arts bewegung, 
15 wobei das Halteelement 67 nach ruckwarts gehalten wild, und nach Erreichen ihrer oberen Gienze bieibt 
sie im Bereitschaftszustand, wie das in Fig. 10 gezeigt wird. 

Nach dem Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung bewirkt das Haltemittei 67, daB seine 
Klauen 66 in den hinteren Abschnitt des Schinkens H eindringen und diesen halten, und bewegt es sich 
zusammen mit dem Schinken H, bis der hintere Abschnitt des Schinkens H an der Schneidposition des 
20 rotierenden Messers 31 anlangt. Folglich wird, wenn der mittlere Abschnitt des Schinkens H wdhrend des 
Schneidvorgangs kfirzer wird, verhindert, daB dieser durch eine auBere Kraft von z. B. dem rotierenden 
Messer 3 1 schraggestellt und in mangelhafte Scheiben geschnitten wird. Infolgedessen wird die Ergiebigkeit 
bei den Schinkenscbeiben erhoht. 

Es diirfte sich von selbst verstehen, daB die Schinken- Schneidemaschine des vorstehend 
25 beschriebenen Ausffihrungsbeispiels rein illustrativ ist und die vorliegende Erfindung auf jeden anderen 
Typs einer Lebensmi ttel-Schneidcmasch tne als eine Schinken-Sdmeidemaschine anwendbar ist. 

AuBerdem ist die vorliegende Erfindung nicht auf die nach unten gerichtete Zufiihrwirkung der 
ZufUhrmittel in dem Ausfuhrungsbeispiel beschrgnkt, sondern kann auch bei einer Lebensmittel- 
Schneidemaschine angewendet werden, bei der ein Stttck eines Lebensmittels diagonal oder waagerecht 
30 durch das Zufuhnnittel zugefiahrt wird. 

Obwohl das Halteelement im Ausfuhrungsbeispiel durch einen Kraftxnechanismus zur Bewegung 
mit einem Stuck eines Lebensmittels angetrieben wird, kann es auch einexn Stick des Lebensmittels folgen, 
wenn dieses dutch eine Kraft des Lebensmittels angetrieben wird, die von den Zufuhrmittein abgeleitet 
wird. 

35 Das Halteelement in dem Ausfuhrungsbeispiel ist nicht auf einziges beschrankt, es kann vielmehr 

audi ein Paar von Halteelementen eingesetzt werden, die auf beiden Seiten eines Stuck eines Lebensmittels 
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angeordnet sind, das durch die Zuflihrmittel zugefuhit wild. Wenn das Lebensmittel von beiden Seiten rait 
den zwei Halteelementen gehalten wild, wird es stabiler in Position gehalten. 

Obwohl das Halteelement von dem Lebensmittel weg gefuhit wild, wenn es sich nach hinten 
bewegt, kann es auch so angeordnet werden, daft es sich zusammm mit dem Lebensmittel nach hinten 
bewegt und dann von diesexn dutch geeignete Mittel getrennt wird. 
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1. Leben&mittEl^Schneidemaschine (1), die folgendes einschlieflt: Zufuhnnittel (10) zum 
kontinuierlichen ZufQhren, die ein Paar Forderbander (11, 12) aufweisen, die einander gegenOber 
angeordnet sind, urn zwischen sich ein Stuck eines Lebensmittels (H) zu halten und das Stilck des 
Lebensmittels in einer Zufiihrrichtung zuzufOhren, und Schneidemittel, urn das Lebensmittel, das durch die 
ZufQhimittel zugefuhrt wird, von einem era ten Ende an nacheinaratar in Scheiben zu schneiden, und 
gekennzeichnet durch: 

Enden-Erkennungsmittel (20) zum Erkennen von Endabschnitten des durch die Zufuhnnittel (10) 
zugeftihrten Lebensmittels, 

ein Halteelement (67), das mit dem Lebensmittel in einer Zufuhrrichtung der ZufDhrmittel (10) 
beweglich und in einem im wesentlichen rechten Winkel zur Zufuhrrichtung zuriickziehbar angeordnet ist, 
urn in das Lebensmittel (H) einzudxingen und sich von diesexn weg zu bewegen, und 

Steuermittel (80), die auf ein Erkennungssignal der Enden-Erkennungsmittel (20) ansprechen, urn 
das Eindringen des Halteelements (67) in ein zweites Ende des Lebensmittels, das von dem ersten Ende 
entfernt ist, und dessen Halten und dessen Bewegung mit dem Lebensmittel zu bewirken, bis das zweite 
Ende des Lebensmittels dicht an die Schneidemittel herankommt. 
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Fig. 8 
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Fig- 9 
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Fig. 10 
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